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DISPOSITIF DE REFERENCEMENT DE LA POSITION ANGULAIRE D'UN VILEBREQUIN, OU EQUIVALENT, A 
AU MOINS UN POSTE D'USINAGE OU DE TRAITEMENT. 



(57) ce dispositif comprend: a) un doigt de ID=1.1 HE=4 
1=14 LX=1218 LY=594»palpagepal page> (28), mobile 
dans un corps de guidage (22) entre une position de ID=1 .2 
HE=17 Wl=16 LX=1317 LY=591»palpage,pal page,> et 
une position de referencement, dans laquelle son extremite 
inferieure est en appui sur un corps d'appui (32), dispose 
au-dessous de lui, b) un coulisseau (23), monte coulissant 
sur une glissiere (24) portant le corps de guidage (22) et le 
corps d'appui (32), ce coulisseau etent relie a des moyens 
(50) aptes a le deplacer dans les deux sens entre une posi- 
tion de ID=1.3 HE=17 Wl=16 LX=1446 LY=908»palpa- 
ge.pal page,> dans laquelle le doigt (28) est dans la 
trajectoire circulate d'une partie excentree (7f) du vilebre- 
quin, et une position escamotee, c) et des moyens (38) de- 
tectant I'appui du doigt du ID=1.4 HE=17 Wl=14 LX=852 
LY=1 097»palpagepal page> (28) sur le corps d'appui (32), 
ces moyens r^agissant sur la commande numerique (20) du 
poste de travail, dans le sens d'une poursuite du cycle de 
travail, tandis que, d'une part, la commande numerique (20) 
assure I'entralnernent en rotation du mandrin sur une frac- 
tion de tour, de valeur angulaire superieure a cede neces- 
saire au vilebrequin (7) pour venir en appui sur le doigt de 
ID=1.5 HE=17 WI=14 LX=1512 LY=ui3»palpagepal pa- 



ge> (28), et que, d'autre part, les moyens d'entramement en 
rotation comprennent des moyens (16) debrayant I'entraT- 
nement du vilebrequin des qu'il est en butee mecanique sur 
le doigt de ID=1.6 HE=17 Wl=14 LX=953 LY=160l»palpa- 
gepal page> (28). 
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L'invention est relative & un dispositif de rEfErencement de la 
position angulaire d'un vilebrequin, ou Equivalent, a au moins un poste 
d'usinage ou de traitement. 

Dans une chaine de fabrication en grande sine, les usinages, 
5 traitements et operations diverses sur les piEces mEcaniques sont rEalisEs 
par des installations multipostes alimentEes poste par poste par des 
moyens de transfert des pieces, tels que convoyeurs pas k pas, bras 
robotisEs, portiques. 

Lorsque les pieces ont des masses dEsEquilibrEes par rapport h 
10 un axe longitudinal de reference, tout deplacement d'un poste & un autre 
conduit a une modification de la position angulaire de la piEce par rapport h 
la position de rEfErence qu'elle doit occuper au nouveau poste. 

II en est ainsi dans une installation d'usinage rEalisant, dans les 
portees cylindriques et manetons d'un vilebrequin, des pergages 
15 chanfreinEs faisant partie du circuit de graissage de ce vilebrequin. 

L'invention a pour objet de fournir un dispositif permettant, a au 
moins un poste de travail ou & chacun des postes d'une installation 
multipostes, de rEfErencer la position angulaire d'un vilebrequin ou 
Equivalent par rapport aux axes de rEfErence du poste, c'est-S-dire 
20 d'amener le vilebrequin dans une position angulaire definie et rEguliEre 
avant lancement de toute operation h ce poste. 

Elle concerne plus spEcialement les installations dans lesquelles 
chaque poste de travail comprend: 

- des moyens de reception d'au moins un vilebrequin, ou 
25 Equivalent, amene par des moyens de transfert, 

- un mandrin rotatif avec mors hydrauliques cooperant avec une 
portee cylindrique continue du vilebrequin, ledit mandrin etant muni d'une 
pointe de centrage et entrainE par un moteur Electrique asservi a une 
commande numErique, 

30 - et, en vis a vis du mandrin, une poupEe avec pointe de 

centrage coaxiale a celle du mandrin et dEplacable longitudinalement pour 
assurer le positionnement longitudinal du vilebrequin et son ElEvation par 
rapport au moyen de rEception du poste. 

Le dispositif selon l'invention comprend, au-dessous de I'axe 

35 longitudinal passant par les deux pointesd'un poste de travail: 
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- un doigt de palpage, mobile dans un corps de guidage entre 
une position de palpage, dans laquelle ce doigt, sollicitS par des moyens h 
ressorts, est en saillie vers le haut f et une position de referencement, dans 
laquelle son extremity inferieure est en appui sur un corps d'appui, dispose 

5 au-dessous de lui, 

- au moins une glissi&re horizontale dispos6e transversalement h 
I'axe longitudinal du mandrin, et hors de la trajectoire circulaire du 
vilebrequin, 

- un coulisseau, monte coulissant sur la glissiere et portant le 
10 corps de guidage et le corps d'appui du doigt de palpage, ce coulisseau 

etant relie a des moyens aptes a le d§placer dans les deux sens entre une 
position de palpage, dans laquelle le doigt est dans la trajectoire circulaire 
d'une partie excentr6e du vilebrequin, constituant portee de reference, et 
une position escamotSe, dans laquelle le doigt est hors de cette trajectoire, 

15 - et des moyens d^tectant I'appui de I'extremit6 inferieure du 

doigt du palpage sur le corps d'appui, done la mise en position de reference 
du vilebrequin, ces moyens r6agissant sur la commande numSrique du 
poste de travail dans le sens d'une poursuite du cycle de travail, 

tandis que, d'une part, la commande numSrique comprend un 

20 programme de referencement assurant I'entrainement en rotation du 
mandrin sur une fraction de tour, de valeur angulaire superieure ci celle 
necessaire au vilebrequin pour venir en appui sur le doigt de palpage et 
que, d'autre part, les moyens d'entraTnement en rotation comprennent des 
moyens d6brayant I'entraTnement du vilebrequin, des qu'il est en appui 

25 mecanique sur le doigt de but6e. 

Avec ce dispositif, des qu'un vilebrequin est amen6 par des 
moyens de transfert dans les moyens de reception d'un poste, par exemple 
dans des V, la pointe mobile en vis a vis du mandrin est d6plac6e en 
direction du mandrin, de maniere a assurer, par engagement de sa pointe 

3 0 conique et de celle du mandrin dans les c6nes m6nag6s aux extrSmites du 
vilebrequin, la mise en coincidence de I'axe longitudinal de reference du 
vilebrequin avec I'axe de rotation du mandrin. Cela a pour effet de soulever 
le mandrin par rapport k ses V de reception. A ce stade, le coulisseau 
portant le doigt de palpage est d£plac£ sur sa glissiere de sa position 

35 escamotee a sa position de palpage, dans laquelle le doigt de palpage est 
dans la trajectoire circulaire d'une partie du vilebrequin constituant port6e 
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de reference. Simultan£ment, la commande numSrique du poste de travail 
commande, d'une part, le serrage des mors sur une portee cylindrique 
continue du vilebrequin et, d'autre part I'entraTnement en rotation de ce 
vilebrequin sur une valeur angulaire superieure a la course n6cessaire pour 
5 assurer le r6f6rencement. Durant cette rotation, la portee de reference du 
vilebrequin vient en contact avec le doigt de palpage. Dans un premier 
temps, ce doigt s'enfonce a 1'encontre de ses moyens de rappel puis, dans 
un deuxi&me temps, et par sa face en bout opposee & celle portant le doigt 
de palpage, vient en appui sur le corps d'appui. A partir de ce moment, le 

10 doigt ne peut plus glisser et constitue une butee m^canique qui s'oppose & 
toute rotation du vilebrequin. Toutefois, cela est sans consequence sur le 
vilebrequin et sur le poste de travail gr§ce aux moyens debrayant 
I'entraTnement du vilebrequin. Le mandrin peut ainsi terminer la course 
angulaire qui lui est assignee par la commande num6rique et qui est, 

15 volontairement sup6rieure a celle normalement necessaire et cela pour 
absorber les eventuelles variations de positionnement initial du vilebrequin 
sur ses berceaux d'accueil. 

Le contact de la face en bout du doigt sur le corps d'appui est 
detect^ par des moyens qui r6agissent sur la commande numerique, dans le 

2 0 sens de I'arrfet de I'entrainement en rotation du mandrin. Des cet arret, la 

phase de ref6rencement est terminee. 

A partir de IS, le cycle de travail pour le poste consider peut 
gtre lance, par exemple en faisant pivoter le vilebrequin en sens inverse 
d'une valeur angulaire definie et precise pour amener les manetons devant 
25 etre usines dans la position qui leur est assignee par rapport aux axes de 
reference du poste de travail. Cette rotation en sens inverse a pour effet de 
libgrer le doigt de palpage de tout contact avec la port6e de reference et de 
permettre de deplacer le coulisseau portant le doigt jusqu'a la position 
d'escamotage de ce doigt. 

3 0 Ce dispositif est simple, car mecanique, est trds precis et 

coopere, sans difficulte, avec la commande numerique du poste. 

Dans une forme d'execution de ce dispositif, les moyens 
d£brayant I'entraTnement en rotation du vilebrequin par le mandrin sont 
constitu6s par les moyens hydrauliques de serrage des mors du mandrin sur 
35 la portee cylindrique continue du vilebrequin, ces moyens 6tant r6gl§s, 
temporairement pendant la phase de r6f6rencement par la commande 
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numSrique, pour permettre le glissement des mors sur ladite portee, d6s 
que le vilebrequin est en appui sur le doigt de butee. 

Cette disposition, qui 6vite d'avoir recours £ un embrayage, est 
simple a mettre en oeuvre et sans consequence pour la portee du 
5 vilebrequin. 

Avantageusement, les moyens de detection de la position de 
r6f6rencement comprennent, d'une part, un circuit pneumatique 
debouchant par un alesage dans la zone d'appui du doigt sur le corps 
d'appui, et d'autre part, un pressostat r6agissant sur la commande 
10 num6rique des la fermeture de I'atesage par le doigt en appui sur le corps 
d'appui. 

Ces moyens de detection sont particuli&rement fiables et ont 
une reaction rapide. En outre, ils sont insensibles & tout encrassement par 
I'huile et les dechets m6talliques, et sont done fiables. 

15 D'autres caractSristiques et avantages ressortiront de la 

description qui suit en reference au dessin schematique annexe 
reprgsentant, & titre d'exemple, une forme d'ex6cution du dispositif dans le 
cas de son application & plusieurs postes d'une installation multipostes 
pour le percage des alesages du circuit de graissage du vilebrequin. 

20 Figure 1 est une vue de face, avec coupe transversale de 

vilebrequins disposes h trois des postes A, B et C d'une installation 
multipostes, le poste A etant reprSsente apres positionnement du 
vilebrequin dans le mandrin, le poste B apres mise en place du doigt de 
palpage dans la trajectoire d'une portee d'un vilebrequin, le poste C 3 la fin 

25 de I'opSration de r£f£rencement du vilebrequin, 

Figure 2 est une vue en coupe suivant ll-ll de figure 1, 

Figure 3 est une vue en plan par-dessus du poste de travail B de 

figure 1. 

Dans ce dessin, la reference numerique 2 d6signe de mantere 
3 0 generate un bati commun aux diffSrents postes et portant les chassis 3a, 
3b, 3c de chaque poste, mais aussi des moyens de transfert et, par 
exemple, une installation & pas de pelerin 4. Cette installation est 6quip6e 
de V de positionnement 5 qui, en d6crivant la trajectoire representee par le 
trait mixte 6, amSne chaque vilebrequin 7 sur des V de reception 8 portes 
3 5 par un poste d'accueil, non represents, et par chacun des postes A, B, C et 
autres de Installation. 
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Chacun des postes A, B, et C comprend, en partie sup6rieure, 
dans le rectangle reference 9a, 9b, 9c, les moyens d'usinage propres d 
chaque poste, et par exemple: 

- pour le poste A, les moyens d'amenage et de positionnement, 
5 respectivement, d'un canon de guidage et d'un outil de percage pour 

chacun des alesages verticaux devant etre realises dans le vilebrequin, 

- pour le poste B les moyens d'amenage et de positionnement 
de canon de positionnement et d'outils de percage pour la realisation 
d'aiesages inclines, 

10 - et pour le poste C des moyens d'amenage et de 

positionnement d'outil de chanfreinage des aiesages realises au poste B. 
Ces differents moyens, qui sont independants de I'invention, ne justifient 
pas d'etre decrits et repr6sentes, d'autant plus qu'ils peuvent etre 
remplac6s par tout autre moyen d'usinage ou de traitement du vilebrequin. 

15 Comme montre a la figure 3, chaque vilebrequin 7 est compose 

de portees cylindriques, respectivement extremes 7a, 7b et intermediates 
7c, qui sont coaxiales et sont done traversees longitudinalement par I'axe 
de rotation du vilebrequin. Les portees intermediates 7c sont solidaires de 
joues 7d portant des manetons 7e constitu6s par des portees cylindriques 

20 excentr^es par rapport a I'axe longitudinal du vilebrequin. Ces manetons 
servent a la fixation et a I'articulation du pied de bielle des pistons d'un 
moteur thermique. 

A titre d'exemple, ('installation decrite est destin§e & r£aliser, 
dans chaque vilebrequin, d'une part, des percages radiaux 10a sur 

25 certaines portees cylindriques 7c, formant palier, d'autre part, des pergages 
inclines debouchant dans les percages 10a, comme montre par les traits 
mixtes 12 a la figure 3, et enfin la realisation de chanfreins sur les 
percages 10a qui sont reperc6s par un aiesage 12. Les aiesages 10a sont. 
realises au poste A, ceux 12 au poste B et les chanfreins au poste C. 

30 La portee extreme 7a de chaque vilebrequin est solidaire d'une 

collerette terminale 13 formant une portee circulaire continue pouvant etre 
utilisee pour assurer I'entrainement en rotation du vilebrequin. Enfin, et de 
facon connue, de chacune des faces en bout du vilebrequin debouche une 
portee tronconique destinee & cooperer, d'un cote avec la pointe 14 d'un 

35 mandrin 15 a mors hydraulique 16 et, de I'autre cote, avec la pointe 17 
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d'une poupee 18, deplagable axialement et coaxiale a la pointe 14 qui lui 
fait vis a vis. 

Chaque mandrin 1 5 est monte libre en rotation dans le chassis 
3a, 3b, 3c du poste correspondant et est relie & des moyens 
5 d'entrainement constitu6s par un moteur electrique 19 asservi h une 
commande num6rique 20 regissant, non seulement les mouvements en 
vitesse et angulation du mandrin, mais aussi les differents autres dispositifs 
et fonctions du poste de travail. 

Le dispositif de r6f6rencement de la position angulaire du 

10 vilebrequin 7 va maintenant etre decrit en reference & la figure 2. Ce 
dispositif est compose d'un corps de guidage 22, solidaire d'un coulisseau 
23 monte coulissant sur une glissfere transversale 24. Dans la forme 
d'exScution representee, cette glisstere est horizontale et est disposee au- 
dessous de I'axe de rotation du mandrin 15, done de I'axe de pivotement 

15 du vilebrequin 7. Le corps 22 est traverse par un atesage 25 qui est ici 
vertical et qui contient, pr£s de chacune de ses extremes, des douilles de 
guidage et d'etancheite 26 dans lesquelles peut coulisser librement le corps 
cylindrique 27 d'un doigt de palpage 28. Le doigt de palpage est monte de 
mantere d6montable sur le corps 27. Dans la forme d'ex6cution representee 

2 0 & la figure 1, il est solidaire d'une bride 28a permettant sa fixation par des 

vis 29 sur une bride 27a, solidaire du corps 27. 

Un ressort 30, prenant appui sur le corps 27 et sur un corps 
d'appui 32 dispose sur ce corps 27, tend en permanence k pousser le 
corps 27 & I'oppose du corps d'appui 32. Ce ressort est dispose dans deux 
25 alesages borgnes coaxiaux 33a, 33b menages le premier dans le corps 27 
et le second dans le corps d'appui 32. Ces deux alesages debouchent, 
respectivement, de la face inferieure du corps 27 et de la face superieure 
du corps 32, faces qui sont parfaitement paralleles de maniere & former un 
contact etanche. 

3 0 L'aiesage borgne 33b est relie, par un r6seau d'aiesages et 

perforations diverses 34, b un circuit pneumatique 35 I'alimentant en air 
comprime. Lorsque le doigt 27, 28 est en position de palpage, e'est-a-dire 
n'est pas en contact avec une portee de reference du vilebrequin, la face 
inferieure du corps 27 n'est pas en contact avec le corps d'appui 32 et I'air 
35 provenant du circuit pneumatique 35 s'echappe librement par une fente 36, 
menag6e entre le corps de guidage 22 et le corps d'appui 32. 
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Le circuit pneumatique 35 est alimente soit par un r6seau d'air 
comprint, soit par une pompe 37 et, dans tous les cas, il comporte un 
pressostat 38 detectant la pression dans le circuit et relie, par une liaison 
electrique 39, a la commande numerique 20. 
5 La commande numerique 20 est 6galement reliee, par un circuit 

electrique 40, au boitier de commande du moteur electrique 19 et, par un 
circuit electrique 42, k une eiectrovanne, non representee, de commande 
du serrage des mors 16. Enfin, le corps d'appui 32 est traverse par des 
canaux 43, le corps de guidage 22 par un canal 44 et le corps 27 par des 

10 canaux 45, 46 et 47 aliments en fluide de graissage sous pression pour 
faciliter les mouvements relatifs de ces organes. Des canaux 48 et 49 
manages dans le doigt de palpage 28 et communiquant avec le canal 46 du 
corps 27 aliments en fluide de graissage, ameliorent le contact de ce doigt 
avec la portee de reference 7f du vilebrequin et chassent les particules 

15 metalliques ou copeaux pouvant adherer sur la face d'appui du doigt de 
palpage 28. 

Chaque poste A, B et C est ainsi equip6 d'un doigt de palpage 
28 qui, grace aux moyens deplacant le coulisseau 23 sur la glissifcre 24, et 
par exemple gr§ce h un v6rin pneumatique 50, peut occuper soit une 
2 0 position d'escamotage montrSe au poste A, dans laquelle il est hors de la 
trajectoire des diverses portees du vilebrequin 7, soit une position de 
palpage, comme montr6 pour les postes B et C, dans laquelle il est dans la 
trajectoire de la port6e de reference du vilebrequin et, par exemple, du 
maneton 7f . 

25 Avec ce dispositif, lorsqu'un vilebrequin 7 est depose par le 

moyen de transfert a pas de peierin sur les V de reception 8 d'un poste de 
travail, et par exemple, de celui A k la figure 1, son maneton de reference 
7f n'occupe pas une position angulaire parfaitement definie par rapport au 
plan de reference du poste de travail, respectivement vertical et horizontal. 

30 Ce positionnement n'est d'ailleurs pas ameiiore lors du serrage du 
vilebrequin 7 entre la pointe 14 du mandrin 15 et la pointe 17 de la poup6e 
mobile 18, puisque ce serrage, en cooperation avec les c6nes m6nag6s aux 
extremites du vilebrequin, a tendance a soulever legerement le vilebrequin 
pour I'eioigner de ces V de reception 8. Cette legere elevation favorise, 

35 dans certains cas, le basculement des manetons et accentue le mauvais 
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positionnement du vilebrequin. C'est done h ce stade que le dispositif de 
referencement est active. 

L'ensemble du coulisseau 23 qui, jusqu'alors etait en position 
escamotee, est deplac6 par le v6rin 50 pour venir de la position escamotee, 

5 representee au poste A & la figure 1, a la position de palpage, representee 
au poste B a la meme figure. Simultanement, la commande num6rique 20 
commande la fermeture des mors 16 du mandrin 15 sur la portee 
cylindrique 13 du vilebrequin mais avec un effort de serrage tel, qu'en cas 
de resistance du mandrin, les mors 16 puissent glisser sur cette portee 13. 

10 Le moteur asservi 19 assurant I'entrainement en rotation du mandrin 15 est 
alors alimente de manure a effecteur une rotation & faible vitesse sur une 
fraction de tour, dont la valeur angulaire est volontairement superieure & 
celle necessaire pour assurer la sequence de referencement, afin de pouvoir 
obtenir un referencement pour tous les mauvais positionnements du 

15 maneton de reference pouvant etre rencontres. Durant cette rotation, le 
maneton de reference 7f vient en contact avec le doigt de palpage 28 puis 
I'enfonce dans son corps de guidage 22 en comprimant le ressort 30. 
Quand la face inferieure du corps 27 vient en contact avec le corps d'appui 
32, le corps 27 et le doigt 28 forment une butee mecanique qui, comme 

20 montre au poste C de la figure 1, s'oppose a la rotation du vilebrequin 7 et 
determine la position de reference du vilebrequin. 

En raison du contact de la face inferieure du corps de palpage 
27 avec le corps d'appui 32, I'air du circuit pneumatique 35 ne peut plus 
s ; echapper par la fente 36 et ce circuit 35 est soumis instantanement £ 

25 une surpression qui est detectee par le pressostaf 38. Ce dernier envoie 
une information eiectrique par le circuit 39 h la commande num6rique 20 
qui commande I'arret du moteur eiectrique 19 assurant I'entrainement en 
rotation du mandrin 15. Bien que cette sequence soit tres rapide, grSce au 
faible serrage de ces mors sur la portee 13, les mors 16 du mandrin 

3 0 peuvent glisser sur cette portee jusqu'a I'arret du moteur, sans aucun 
risque d'endommagement de celle-ci. La position de I'ei6ment mobile du 
moteur est memorisee par la commande numerique qui commande le 
serrage definitif des mors 1 6 avec une pression plus importante pour 6viter 
tout glissement, puis le cycle de travail debute. Sa premiere phase consiste 

3 5 & faire pivoter, en sens inverse, le vilebrequin, par exemple, pour amener le 
maneton 7f dans la position representee en traits mixtes au poste A, en 
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vue de la realisation des pergages radiaux 10a. Cette rotation inverse 
pr6sente I'avantage de degager le doigt de palpage 28 qui, sous Taction de 
son ressort de rappel 30, revient en position verticale de palpage, tandis 
que, sous Taction du v6rin 50 deplagant le coulisseau 23, il est ramene en 
5 position laterale escamotee. 

A la fin de chaque cycle de travail h un poste, le vilebrequin est 
repose sur des V 8, puis est deplace par les moyens de transfert 4 a pas de 
pelerin sur les V du poste suivant, oil il est soumis § un nouveau cycle de 
ref6rencement de sa position angulaire, avant tout cycle de travail. 

10 Ce dispositif qui fait appel & des moyens m6caniques pour 

determiner la position de reference du vilebrequin et & des moyens 
hydrauliques et pneumatiques pour commander les deplacements 
transversaux et detecter la position de referencement, est particulierement 
simple et fiable dans le temps et est insensible a Tambiance du poste de 

15 travail. 

Le dispositif a 6t6 decrit ci-dessus dans le cas de son application 
k Tusinage ou au traitement d'un seul vilebrequin par poste de travail, mais 
il est evident que, pour un poste de travail usinant simultanement plusieurs 
vilebrequins, chacun des vilebrequins est associe & un dispositif selon 

20 Tinvention assurant le r6f6rencement de sa position angulaire avant toute 
operation d'usinage ou de traitement. De meme, ce dispositif est applicable 
a une installation ne comportant qu f un poste de travail 

En outre, bien que d6crit dans le cas de son application au 
r<§f<§rencement d'un vilebrequin, le dispositif peut etre appliqu<§ au 

25 ref£rencement de la position angulaire de tous corps comportant des 
parties excentrees par rapport k un axe longitudinal de reference, tel 
qu'arbre & cames. 
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REVINDICATIONS 
1. Dispositif de r6f6rencement de la position angulaire d'un 
vilebrequin, ou Equivalent, a au moins un poste d'usinage ou de traitement 
comprenant: 

5 - des moyens de reception (8) d'au moins un vilebrequin (7) 

amen6 par des moyens de transfert (4, 5), 

- un mandrin rotatif (15) avec mors hyrdraulique (16) coop6rant 
avec une portSe cylindrique continue (13), ledit mandrin etant muni d'une 
pointe de centrage (14) et entraine par un moteur 6lectrique (19) asservi a 

10 une commande numSrique (20), 

- et, en vis a vis du mandrin (15), une poup6e (18) avec pointe 
de centrage (17) coaxiale £ celle du mandrin et d^placable 
longitudinalement pour assurer le positionnement longitudinal du vilebrequin 
(7) et son elevation par rapport aux moyens de reception (8) du poste, 

15 caracterise en ce qu'il comprend, au-dessous de I'axe longitudinal passant 
par les deux pointes (14, 17): 

- un doigt de palpage (28), mobile dans un corps de guidage 
(22) entre une position de palpage, dans laquelle ce doigt (28), sollicite par 
des moyens & ressorts (30), est en saillie vers le haut, et une position de 

20 r£f6rencement, dans laquelle son extremity inf6rieure est en appui sur un 
corps d'appui (32), dispose au-dessous de lui, 

au moins une glissfere horizontal (24) disposEe 
transversalement & I'axe longitudinal du mandrin (15), et hors de la 
trajectoire circulaire du vilebrequin (7), 

25 - un coulisseau (23), mont6 coulissant sur la glissi&re (24) et 

portant le corps de guidage (22) et le corps d'appui (32) du doigt de 
palpage, ce coulisseau 6tant relie a des moyens (50) aptes d le deplacer 
dans les deux sens entre une position de palpage, dans laquelle le doigt 
(28) est dans la trajectoire circulaire d'une partie excentr6e du vilebrequin, 

3 0 constituant portee de reference (7f), et une position escamot6e, dans 
laquelle le doigt (28) est hors de cette trajectoire, 

- et des moyens (38) detectant I'appui de I'extr6mite inf6rieure 
du doigt du palpage (28) sur le corps d'appui (32), done la mise en position 
de r6f6rence du vilebrequin, ces moyens r6agissant sur la commande 

3 5 numerique (20) du poste de travail, dans le sens d'une poursuite du cycle 
de travail, 



12/19/07, EAST Version: 2.1.0.14 



2820069 

n 

tandis que, d'une part, la commande numSrique (20) comprend 
un programme de r6f6rencement assurant I'entraTnement en rotation du 
mandrin sur une fraction de tour, de valeur angulaire superieure h celle 
n6cessaire au vilebrequin (7) pour venir en appui sur le doigt de palpage 
5 (28) et que, d'autre part,, les moyens d'entraTnement en rotation 
comprennent des moyens (16) debrayant I'entraTnement du vilebrequin d&s 
qu'il est en butee m^canique sur le doigt de palpage (28) 

2. Dispositif selon la revendication 1, caract6ris6 en ce que les 
moyens d6brayant I'entraTnement en rotation du vilebrequin (7) par le 

10 mandrin (15) sont constituSs par les moyens hydrauliques de serrage des 
mors (16) du mandrin sur la port6e cylindrique continue (13) du vilebrequin, 
ces moyens 6tant r6gl6s, temporairement pendant la phase de 
refSrencement et par la commande num6rique (20), pour permettre le 
glissement des mors (16) sur ladite port6e (13) d6s que le vilebrequin est 

15 en butee sur le doigt de palpage (28). 

3. Dispositif selon la revendication 1, caracteris6 en ce que les 
moyens de rappel en position de palpage du doigt de palpage (28) sont 
constitues par un ressort hSIicoidal (30) prenant appui sur le doigt et sur le 
corps d'appui (32). 

20 4. Dispositif selon la revendication 1, caract6ris6 en ce que les 

moyens de detection de la position de reterencement du vilebrequin (7) 
comprennent, d'une part, un circuit pneumatique (35) d6bouchant par un 
al6sage (33b) dans la zone d'appui du doigt de palpage (28) sur le corps 
d'appui (32) et, d'autre part, un pressostat (38) r6agissant sur la 

25 commande num<§rique (20) d6s la fermeture de I'al6sage (33b) par le doigt 
de palpage (28) en but6e sur le corps d'appui (32). 
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